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PENERAPAN RADIO FREKUENSI PADA ROBOT AMPHIBI  
( SOFTWARE)  





JURUSAN TEKNIK ELEKTRO  
PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI  
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA  
 
 
Penerapan radio frekuensi pada robot amphibi ini bertujuan untuk mengangkat, 
menurunkan, menjepit dan melepas benda baik benda yang berada didarat maupun 
benda yang berada diatas permukaan air.  Robot ini menggunakan remote control 
sebagai penggerak manual pada robot yang didukung oleh komponen yang 
lainnya seperti mikrokontroler ATMega 16, motor DC, motor servo, dan motor 
driver L293D. Adapun permasalahan yang diambil adalah bagaimana melakukan 
pemograman mikrokontroler untuk, mengangkat, menurunkan, menjepit dan 
melepaskan benda dengan menggunakan media penggerak pada motor servo dan 
motor DC. Bahasa pemrograman BASCOM - AVR digunakan oleh penulis untuk 
membuat program yang akan mengatur jalannya semua aktivitas robot, mulai dari 
menggerakkan badan robot dan lengan dengan cara mengangkat, menurunkan, 
menjepit melepaskan benda, bergerak maju, mundur, kekanan kekiri serta 
menggerakkan kipas. Dari percobaan yang telah penulis lakukan, dapat 
disimpulkan bahwa bahasa pemrograman BASCOM - AVR memiliki kelebihan 
yaitu aturan logika yang mudah dimengerti. Penulis juga menyarankan untuk 
pengembangan selanjutnya dapat menggunakan bahasa pemrograman lain.  
 
 
Kata kunci: BASCOM – AVR, Mikrokontroler ATMega 16, Motor Servo, Motor     

















THE APPLICATION OF RADIO FREQUENCY IN AMPHIBIOUS 
ROBOT ( SOFTWARE)  





JURUSAN TEKNIK ELEKTRO  
PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI  
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA  
 
 
The application of radio frequency in amphibious robot to intend the raise, reduce, 
pinch and release the objects that on mainland or above the water surface. This 
robot use a remote control as a driver manually on the robot that supported by 
other components such as microcontrollers ATMega 16, DC motors, servo 
motors, and motor driver L293D. The issue from this study is how to do the 
programming microcontroller for raise, reduce, pinch and release objects using the 
media drive on servo motors and DC motors. The programming language 
BASCOM - AVR is used by the author to create a program that will regulate all of 
the activities the robots, start from moving  the body and arm of robot by raise, 
reduce, pinch and release objects, move to forward, backward, left to right and be 
move the fan. According the application by writter, the conclusion from this 
affilication is the programming language BASCOM – AVR has the advantages 
such as the easier logical rule to make understanding. The authors also suggested 
for further development can use other programming languages. 
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